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ABSTRAK 
Pada penelitian ini akan dlbahas mengenai perancangan dan realisasi 
sinkronisasi motor tiga fasa yang berbasis PLC yang dapat diperintah dan dimonitor 
melalui PC (Personal Computer) atau melalui jaringan. Dalam hal ini, yang 
dirnaksud dengan sinkronisasi adalah menyamakan kecepatan motor master dcngan 
motor slave dimana kecepatan motor slave akan mengikuti kecepatan motor master.. 
Sistem ini menggunakan PLC sebagai controller yang mengatur sinkronisasi kedua 
motor. Agar sistem ini dapat dimonitor dan diperintah melalui PC, maka PLC 
tersebut dihubungkan secara serial dengan PC sehingga PC dapat mengakses data 
register yang terdapat pada PLC. PLC yang digunakan adalah Toshiba dengan type 
Tl-16S. Pembuatan program untuk komunikasi antara PC dan PLC dibuat dengan 
menggunakan Movicon 9.1. Program ini bertujuan untuk memantau kecepatan motor 
danjuga sebagai data logger yang dapat menyimpan history kecepatan kedua motor. 
Sedangkan untuk mengatur kecepatan motor 3 fasa digunakan inverter Toshiba yang 
dikontrol oleh PLC. Alat yang digunakan untuk mengukur kecepatan putar motor 
adalah rotary encoder yang memberikan feedback kepada PLC berupa pulsa. Sistem 
ini dirancang agar kecepatan motor dapat dimonitor dan diperintah oleh pengguna 
melalui komputer. 
Komunikasi data antara komputer dengan PLC dilakukan secara serial melalui 
RS-232. Dengan menggunakan RS-232 jarak maksimal antara PLC dengan PC 
adalah 15 meter. Sedangkan untuk mengontrol melalui banyak komputer dalam suatu 
local area network digunakan sistem master-slave dimana komputer master 
terhubung dengan PLC. 
Dari hasil pengukuran didapatkan bahwa sistem synchronizer ini mempunyai 
deviasi sebesar 0.83666 untuk dua buah motor dengan kapasitas yang sarna dan 
deviasi sebesar 1.01653 untuk dua buah motor dengan kapasitas berbeda. Waktu 
yang dibutuhkan sistem synchronizer ini untuk mecapai keadaan sinkron dalam 
keadaan beban yang berbeda antara motor master dan motor slave adalah 0.9 detik 
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